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相手のプレイスタイルによって戦術の選択が可能なエアホッケーロボットの
開発 
 要  旨 
近年，ロボットは工場などの生産の現場などにとどまらず，人間により近い場所での活動が増え
てきており，私達の一般社会において，より身近な存在になりつつある． 
そして，ロボットがより人間と近く，親しみのある存在になるために，エンターテイメントロボ
ットの存在が増えている．実際に，経済産業省はスポーツロボットの存在を快適な生活の実現に
貢献し，将来の日本の技術戦略の一つにあげており，スポーツロボットの開発は，今後のロボッ
ト開発の命題に一つになっている． 
本研究室ではその一環として，娯楽性を追求したエアホッケーロボットの開発を目的とし，研究
を進めてきた．その中で，様々な対戦アルゴリズムや，戦術が開発されてきたが，それぞれの対
戦アルゴリズムや戦略は相対的にそれぞれどのような関係にあるのかは，あまり調べられてはい
ない． 
相対的な特性を評価するためには戦術同士が対戦する必要があるが，人間には慣れや，癖が存在
するため，正確に評価することは難しく，また，多人数の協力や，長い時間を必要とする．そこ
で，一定の強さで，手軽に評価することのできるシステムが必要である． 
本研究では，上記の視点から，ロボットとロボットを戦わせることのできるシステムの実現をし，
複数の戦術の関係性，つまり戦術同士の得意不得意や，ラリーが長くなる組み合わせなどを発見
することを目標とした．汎用マニピュレータである PA10 にエアホッケー動作を行わせるように
システムを開発し，実機実験を行った． 
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項 目 仕 様
名称 可搬式汎用知能アーム アーム本体
型式
PA-10A-ARM
形式 垂直多関節形
構成 防塵・防滴構造（オプションにより防爆・防水構造）
関節数
7
関節構成
ロボット取り付け面より
R
－
P
－
R
－
P
－
R
－
P
－
R
（
R
は回転関節，
P
は旋回関節を示す）
関節名称
ロボット取り付け面より
S1
－
S2
－
S3
－
E1
－
E2
－
W1
－
W2
（
S
は肩関節，
E
は肘関節，
W
は手首関節を示す）
アーム長
肩リーチ ：
315 [mm]
（ベース面～S2間）
上腕 ：
450 [mm]
（
S2
～
E1
軸間）
下腕 ：
500 [mm]
（
E1
～
W1
軸間）
手首リーチ：
80 [mm]
（
W1
～メカニカルインタフェース面間）
軸名称
リミット [°]
メカリミット サーボリミット
ソフトウェア 最高動作速度
リミット
[rad/sec]
S1
（回転） ±
180 
±
178 
±
177 
±
1 
関節動作範囲
S2
（旋回） ±
94 
±
92 
±
91 
±
1 
及び
S3
（回転） ±
180 
±
175 
±
174 
±
1 
最高動作速度
E1
（旋回） ±
143 
±
138 
±
137 
±
2 
E2
（回転） ±
270 
±
256 
±
255 
±
2
π 
W1
（旋回） ±
180 
±
166 
±
165 
±
2
π
W2
（回転） ±無限回転 ±
361 
±
360 
±
2
π
最大合成速度
1550 [mm/sec] 
可搬重量
10 [kgf] 
駆動方式
AC
サーボモータ
無励磁作動形ブレーキ・ブラシレスレゾルバ付
センサ 出力軸ブラシレスレゾルバ
周囲温度
0
～
50 [
℃
]
湿度
30
～
90 [
％
] RH
（ただし結露なきこと）
本体重量
35 [kgf] 
外観 アルミ地肌塗装仕上げ
塗装色
ボディ：パステルホワイト（日本塗料工業会
S10-733
）
カバー：パステルグリーン（日本塗料工業会
S38-552
）
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?????? 10 ????,??????????.
?????
?????????????????????????? PA10???????????
????????????X???????? (UTM-30LX,????)?? 3.8?????
????????????????? 25[msec] ???????????? 1??? 40??
?????.
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4.1 ?????????????
??????????????????????PA10????????????????
???????????
4.2 ??????????????????
????????????????????????????????????????
4.2.1 ????????????????????
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